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表 1 シミュレーション条件 
計測時間 s 20 
差分方程式次数 - 30 
サンプリング時間 ms 10or40 
3211入力  振幅 
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得られた．しかし位相曲線の方はオリジナルとはかなり異なっている．シミュレーションとの相
違としては、同定飛行開始時に完全に水平定常飛行になっていなく，そのためピッチ角の運動が
予想より小さかったこと等の実環境の誤差と推定している． 
 
図４ 飛行試験による閉ループ系でのダイナミクス同定結果 
 
６．まとめ 
 亜音速のラジコン機を対象として，そのダイナミクスを閉ループ系のシミュレーションから同
定した．その結果，通常の制御設計より制御帯域を緩くすることで良好に同定可能になり，想定
した外乱などの外的要因があっても良好に同定できることが確認できた．実証実験ではシミュレ
ーションと同程度の結果とはならなかったが，今後はその誤差要因を解明し，同定手法に反映す
る等の改善を行う． 
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